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Abstract: 

EP 1201498 Al 



NOVELTY The control signal for an actuator is processed by a unit from a linear function of output 
signals (dcl,dc2) delivered by a sensor (2) for each image (11,12) of each ground level light spot (T1 3 T2). 
The linear function is of the form: dc-1 -ax dc2=K x (theta - thetaO) + b; where a,b and thetaO are 
constants characteristic of the geometry of the correction device, theta is angle representing vehicle (V) 
stability and K is a magnitude representative of vehicle height (H). . 

DETAILED DESCRIPTION Automatic correction system for the orientation of at least a automobile 
(V) headlamp (P) during alterations to vehicle stability, includes : a light transmitter (1) projecting on 
the ground in front of the vehicle two luminous spots (T1,T2) separated in a direction parallel to the 
vehicles longitudinal axis; a light sensor (2), for the luminous spots, including an objective (3) forming 
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an image (11,12) of the spots on a receiver (6) which produces for each an output signal (dcl,dc2); a 
processor (5) designed to produce a control signal from the sensors output signal, and; an actuator, 
controlled by the control signal, which modifies the orientation on site of the headlamps (P) reflector 
(R). 

USE For automatic correction of orientation of headlamp beam as vehicles road position varies. 

ADVANTAGE Does not require wheel sensors and their cabling, is insensitive to vehicle height 
variations and is simple and effective. 

DESCRIPTION OF DRAWING(S) The drawings shows a schematic of the operating principle for one 
version of the system. 

light transmitter (1) 

sensor (2) 

objective (3) 

photo-sensitive surface (6) 

reflector. (R) 
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(54) Dispositif de correction automatique de ('orientation en site d'un projecteur de vehicule 
automobile 



(57) La presente invention concerne un dispositif de 
correction automatique de Porientatibn d'au moins un 
projecteur (P) de vehicule automobile (V) lors des va- 
riations d'assiette du vehicule automobile (V), compor- 
tant 

un emetteur (1) projetant sur le sol devant le vehi- 
cule (V) deux taches lumineuses (T 1f T 2 ) espacees 
dans une direction parallele a I'axe longitudinal du 
vehicule (V), 

un capteur (2) de I'eclairement des taches lumineu- 
ses fT,, T 2 ) comprenant un objectif (3) formant une 
image (l 1f l 2 ) des taches lumineuses (T 1) T 2 ) sur un 



recepteur (6) et fournissant pour chacune un signal 
de sortie (dc 1s dc 2 ), 

des moyens de traitement (5) propres a elaborer un 
signal de commande a partir du signal de sortie du 
capteur (2), et 

un actionneur (4) commande par le signal de com- 
mande et apte a modifier I'orientation en site d'un 
reflecteur (R) du projecteur (P). 

Selon la presente invention, le signal de commande 
de I'actionneur (4) est elabore par les moyens de traite- 
ment (5) a partir d'une fonction lineaire des signaux de 
sortie (dc^ dc 2 ) fournis par le capteur (2) pour chaque 
image (l 1f l 2 ) de chaque tache lumineuse (T^ T 2 ). 
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Description 

[0001 ] La presente invention concerne ies dispositifs de correction automatique de I'orientation en site de projecteurs 
de vehicules automobiles, lors des variations d'assiette de ces demiers. 
5 [0002] On sait que la reglementation impose que Ies projecteurs d'un vehicule soient regies pour edairer efficace- 
ment la route en avant du vehicule sans toutefois eblouir Ies autres conducteurs. Par exemple, la coupure superietire 
d'un faisceau de croisement europeen doit etre inclinee sur I'horizontale avec un angle de rabattement compris entr? 
1 et 1 ,5 centieme de radian. 

[0003] Cependant, lorsque le vehicule est charge, ou lorsqu'il accelere ou decelere, I'assiette du vehicule peut varier 
10 dans de larges proportions, et I'orientation des projecteurs n'est alors plus conforme a la legislation : la coupure est 

so it relevee et Ies projecteurs eblouissent Ies autres conducteurs, soit rabattue et I'eclairage est totalement insuffisant. 

[0004] Une solution a d'abord ete de disposer des capteurs au voisinage de chaque roue du vehicule afin d'en 

determiner I'assiette, Ies informations issues de ces capteurs etant traitees par un calculateur afin de commander 

convenablement un dispositif de reglage de I'orientation des projecteurs.. Une telle solution impose de disposer des 
is capteurs de roues en des endroits du vehicule ou la place disponible est mesuree et des cablages supplementaires 

dans le vehicule, les capteurs de roues etant de plus soumis a toutes Ies agressions de I'environnement exterieur. de 

sorte qu'ils doivent posseder une excellente protection. 

[0005] On connaTt egalement, par exemple par le document US-A-5 193 894, des dispositifs de correction automa- 
tique sans cablage. Le dispositif decrit dans ce document comprend des cellules photosensibles qui detectent les 
20 variations de luminance de zones de sol devant le vehicule, eclairees par le projecteur. Des moyens de traitement 
elaborent, a parti r des mesures de ces cellules, un signal pour la commande d'un actionneur propre a faire varisr 
I'inclinaison du projecteur. 

[0006] L'inconvenient majeur de tels dispositifs reside dans le fait qu'ils sont fortement perturbes par les eclairages 
externes tels que les eclairages publics ou les projecteurs d'autres vehicules. Les mesures effectuees par les photo - 
25 cellules dependent egalement fortement de la nature plus ou moins reflechissante des surfaces eclairees devant le 
vehicule. Le reglage obtenu dans ces conditions n'est done pas constant, et subit des ecarts sensibles selon I'envi- 
ronnement du vehicule. 

[0007] II a ete propose, par exemple dans le document FR-A-2 759 043, de remedier a ces inconvenients en pro- 
posant une installation de reglage de la pprtee d'eclairage des projecteurs d'un vehicule, comprenant une installation 

30 d'emission qui emet au moins un faisceau de rayons electromagnetiques tombant sur une zone a I'avant du vehicule, 
une installation de detection electro-optique qui donne au moins de la zone irradiee un point image, une installation 
d'exploitation qui exploite la position d'au moins une zone irradiee et en deduit un signal compare a un signal de 
consigne representant le reglage correct de la portee d'eclairage, et, en cas de deviation entre le signal actuel et le 
signal de consigne, des installations de reglage sont commandees pour supprimer cette deviation. 

35 [0008] Une telle installation, si elie res out leprobl erne des eclairages parasites et des etats de surface du revetement 
routier, presente encore des inconvenients. En effet, la mesure effectuee par cette installation revient a analyser le 
deplacement d'une tache lumineuse sur le sol en avant d'un vehicule. On comprend done que, pour une assiette 
constante du vehicule, la mesure sera perturbee par la variation de la hauteur du vehicule, e'est a dire lors des mou- 
vements de compression ou d'expansion simultanee de tous les elements de la suspension du vehicule, qui impriment 

40 a la caisse du vehicule des mouvements de translation verticale pure. Lors de tels mouvements de translation verticale, 
la tache- lumineuse en avant du vehicule se deplace, et ce d'autant plus que la zone eclairee est plus eloignee du 
vehicule. Le deplacement de la tache lumineuse est alors interprets par ^installation d'exploitation comme un chan- 
gement d'assiette, cette derniere generant alors pour les installations de reglage un signal de correction errone. 
[0009] La presente invention se place dans ce contexte et elle a pour but de proposer un dispositif de correction 

45 automatique de I'orientation en site des projecteurs d'un vehicule automobile lors des variations d'assiette de ce dernier, 
qui ne necessite pas I'installation de capteurs de roues ni leur cablage, qui soit insensible aux variations de hauteur 
du vehicule, qui soit simple a mettre en oeuvre et fiable, tout en etant peu onereux. 

[0010] La presente invention a done pour objet un dispositif de correction automatique de I'orientation d'au moins 
un projecteur de vehicule automobile lors des variations d'assiette du vehicule automobile, comportant 

50 

un emetteur projetant sur le sol devant le vehicule deux taches lumineuses espacees dans une direction paralleie 
a Taxe longitudinal du vehicule, 

un capteur de Teclairement des taches lumineuses comprenant un objectif formant une image des taches lumi- 
neuses sur un recepteur et fournissant pour chacune un signal de sortie, 
55 - des moyens de traitement propres a elaborer un signal de commande a parti r du signal de sortie du capteur, et 
un actionneur commande par le signal de commande et apte a modifier I'orientation en site d'un reflecteur du 
projecteur. 
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[0011] Selon la presente invention, le signal de commande de Pactionneur est elabore par les moyens de traitement 
a partir d'une fonction lineaire des signaux de sortie fournis par le capteur pour chaque image de chaque tache lumi- 
neuse. 

[0012] Selon d'autres caracteristiques avantageuses et non limitatives de I'invention : 

5 

la fonction lineaire entre les signaux de sortie du capteur pour chaque image de chaque tache lumineuse est de 
la forme dc A -ax dc^ = K x (6 - 9 0 ) + b, ou a, b et 0 O sont des constantes caracteristiques de la geometrie du 
dispositif de correction, 0 un angle representatif de I'assiette du vehicule, et ou K est une grandeur representative 
de la hauteur du vehicule ; 
10 - l'emetteur et le capteur sont fixes Tun par rapport a I'autre ; 

l'emetteur et le capteur sont solidaires d'une partie mobile du vehicule ; 

la partie mobile du vehicule est constitute par le reflecteur d'un projecteur du vehicule ; 

I'emetteur et le capteur sont fixes par rapport au vehicule ; 

I'emetteur et le capteur sont situes Tun sur une partie fixe du vehicule, I'autre sur une partie mobile du vehicule ; 
15 - les taches lumineuses definissent un segment de droite sensiblement parallele a I'axe longitudinal du vehicule ; 
I'emetteur et le capteur sont situes sensiblement dans un meme plan vertical ; 

la direction d'illumination de I'emetteur et I'axe optique du capteur sont contenus dans un meme plan vertical 
parallele a I'axe longitudinal du vehicule. 

20 [001 3] D'autres buts, caracteristiques et avantages de la presente invention ressortiront clairement de la description 
qui va maintenant etre faite d'un exemple de realisation donne a titre non limitatif en reference aux dessins annexes 
sur lesquels : 

La Figure 1 represente une vue schematique de I'avant d'un vehicule illustrant le principe de I'invention selon un 
25 premier mode de realisation ; 

La Figure 2 represente un schema de principe de fonctionnement du dispositif de correction selon le premier mode 
de realisation ; 

La Figure 3 represente sous forme graphique le signal delivre par le capteur equipant le dispositif de I'invention ; 
La Figure 4 represente un exemple de reseau de courbes elaborees par les moyens de traitement equipant le 
30 dispositif de I'invention ; 

La Figure 5 represente une vue schematique de I'avant d'un vehicule illustrant le principe de I'invention selon un 
deuxieme mode de realisation ; 

La Figure 6 represente une vue schematique de I'avant d'un vehicule illustrant le principe de i'invention selon un 
troisieme mode de realisation, et 
35 - La Figure 7 represente un schema general de principe de fonctionnement du dispositif de correction selon la 
presente invention. 

[0014] On a represente schematiquement sur la Figure 1 I'avant d'un vehicule V, muni de maniere classique de 
projecteurs P, un seul projecteur ayant ete represente. Le projecteur P comporte un reflecteur R cooperant avec une 

40 source lumineuse S solidaire de ce dernier pour former un faisceau lumineux d'eclairage de la route devant le vehicule 
V. Dans le cas ou le projecteur P est destine a emettre un faisceau de croisement, le reflecteur R pourra etre de type 
apte a engendrer par lui-meme un faisceau avec coupure, ou etre de type elliptique, en etant solidaire d'une lentiile 
convergente dont le foyer objet est confondu avec I'un des foyers du reflecteur elliptique dont I'autre foyer est situe au 
voisinage immediat de la source lumineuse S. 

45 [001 5] Dans le mode de realisation de la Figure 1 , un emetteur 1 est solidaire du reflecteur R, de meme qu'un capteur 
2. L'emetteur 1 projette sur le sol en avant du vehicule V deux taches lumineuses T 1 et T 2 , a des distances differentes 
d 1 et d 2 , les taches T 1 et T 2 definissant un segment de droite parallele a I'axe longitudinal du vehicule. Ces taches T 1 
et T 2 sont situees dans le champ de vision C du capteur 2. L'emetteur 1 et le capteur 2 sont situes sensiblement dans 
un meme plan vertical parallele a I'axe longitudinal du vehicule, et la direction d'illumination de l'emetteur 1 et I'axe 

50 optique du capteur 2 sont contenus dans ce plan, par exemple le plan de la Figure 1 . 

[001 6] Lors des changements d'assiette du vehicule V, les taches et T 2 se deplacent su r le sol, ces deplacements 
etant observes par le capteur 2, qui delivre un signal correspondant, ce signal etant fourni a des moyens de traitement 
5, par exemple un calculateur ou un microprocesseur, qui determinent si une correction de I'orientation du projecteur 
est necessaire. Dans I'affirmative, un signal de commande est genere par le calculateur 5 pour piloter dans un sens 

55 ou dans un autre un actionneur 4. L'actionneur 4 est situe dans le boTtier B du projecteur P et provoque le basculement 
du reflecteur R autour d'un point fixe PF du boitier B, ce qui modifie I'inclinaison du reflecteur R, et done celle du 
faisceau lumineux engendre par ce dernier. L'emetteur 1 etant solidaire du reflecteur R, le mouvement de ce dernier 
entraine le deplacement des taches T 1 et T 2 sur le sol, qui est observe par le capteur C. 



BNSOOCID: <EP 12014S8A1_I_> 



EP 1 201 498 A1 



[0017] Le basculement du reflecteur se poursuit jusqu'ace que les taches etT 2 occupent leur position de reference 
par rapport a I'horizontale, et correspondant a une inclinaison correcte du faisceau lumineux J malgre le changement 
de I'assiette du vehicule. La correction de i'orientation en site du projecteur P peut ainsi etre obtenue de maniere 
dynamique, cette correction s'effectuant en boucle fermee. 

5 [0018] De maniere plus precise, comme on Pa represents sur la Figure 2, I'emetteur 1 , place a une hauteur H au 
dessus de la route, ernet deux pinceaux lumineux L-, et l_2 pour former les taches T 1 et T 2 sur la route en avant du 
vehicule, a des distances d 1 et d 2 de la verticale de I'emetteur 1. Le capteur 2, place a une hauteur h au dessus de 
I'emetteur 1 , comprend un objectif 3 formant des taches T 1 etT 2 des images \ i et l 2 sur une surface photosensible 6. 
L'objectif 3 definit I'axe optique C du capteur. 

10 [0019] L'emetteuM et le capteur 2 sont solidaires l'un de I'autre etdu reflecteur R. Le capteur 1 mesure done I'assiette 
du reflecteur R. L'emetteur 1 et le capteur 2 sont orientes de telle facon que, lorsque I'orientation du reflecteur R est 
reglementaire ou nominate, I'axe optique C du capteur intercepte la route en un point M situe a une distance d m de la 
verticale de I'emetteur 1 , sensiblement au milieu du segment de droite compris entre les taches T 1 et T 2 . Les taches 
T 1 et T 2 sont vues par le capteur 2 dans des directions C 1 et C 2 . L'axe optique C forme un angle 6 avec la route, et 

15 les pinceaux lumineux et L 2 forment respectivement des angles (G - k-,) et (B - k 2 ) avec la route, k n et k 2 etant les 
angles formes respectivement entre L 1 et C, et entre l_2 et C. 

[0020] L'objectif 3 du capteur 2 peut etre analyse comme equivalent a une lentille convergente, de longueur focale 
f . Cet objectif 3 forme sur la surface photosensible 6 des images l., et l 2 des taches T n et T 2 , ces images l n et l 2 etant 
respectivement a des distances dc-, et dc 2 du centre m de la surface 6, correspondant a Intersection entre la surface 
20 6 et I'axe optique C. 

[0021] Des considerations geometriques permettent de determiner les distances dc 1 et dc 2 . On obtient ainsi les 
formules : 

25 dc - f x ~ H * tan ^ 1 ^ x tap2 ( e ) + h x tan ( e ) - (h + H) x tan(A\,) 

1 {h + H) x tan 2 (0) - h x tan(k A ) x tan(6) + H 

et 

30 ? 

^ - H x tan(k 2 ) x tan^(6) + h x tan(6) - {h + H) x tan(/c 2 ) 
(h+ H) x tan 2 (6) - h x tan(k 2 ) x tan(6) + H 

[0022] On peut d'autre part determiner les constantes k A et k 2 , caracteristiques de la geometrie particuliere du dis- 
ss positif utilise, telles que : 

w y , tf io x (h+H 0 )-H Q X d m0 

tan(/Cl } " H 0 x { h + H 0 )+d, 0 Xd mQ (3) 



40 



et 



tnnf Ir ^ - tf 20 >< (h + H Q ) - H Q X d mQ 

H 0 x(h+H 0 )+d 20 X dm0 (4) 

ou d 10 , d 20 , d m0 et H 0 sont les valeurs initiales nominales de d 1} d 2 , d m et H. Ces valeurs initiales nominales sont 
obtenues pour un vehicule a vide, Tinclinaison du projecteur P etant correctement reglee. 

[0023] II ressort bien des formules (1) et (2) que dc 1 et dc^ ne sont des fonctions que de la hauteur H de I'emetteur 
so 1 , et par consequent du vehicule, et de Tangle 6 d'inclinaison du capteur 2 par rapport a la route, et par consequent 
de I'assiette du vehicule. 

[0024] La surface photosensible 6 sur laquelle sont formees les images et l 2 est avantageusement constitute 
d'une barrette CCD (elements a couplage de charges). Lors du balayage des elements de cette barrette par des 
moyens electroniques appropries, le signal obtenu est de la forme qui est representee sur la Figure 3, chaque image 
55 ^ et l 2 situee a la distance dc-, et dc 2 du centre m de la surface 6 donnant lieu a une pointe de tension aux instants t 1 
et tg. Le signal de la Figure 3 comporte par exemple une impulsion negative periodique, de periodeT, aux instants t 0 
+ nT, et des impulsions positives aux instants t, et tg. 

[0025] Le signal de la Figure 3 est fourni aux moyens de traitement 5 qui calcutent, pour chaque balayage, a partir 
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de t 1 et t 2 , les valeurs de dc 1 et dc 2 , fonctions de la hauteur H et de Tangle e comme on Ta vu plus haut. 

[0026] Conformement a la presente invention, les moyens de traitement 5 elaborent une fonction lineaire de dc, et 

dc 2 , de la forme : 

da, - a x dc 2 = K x (G - G 0 ) + b (5) 



ou 6 0 est la valeur initiale nominale de Tangle 0, pbtenue pour un vehicule a vide avec un projecteur P correctement 
regie en inclinaison, et ayant pour valeur : 

10 

15 oil a et b sont des constantes, de la forme : 



1 - tan(*,)* tanfcH tan 2 fo)- 0* ^4 

«- Hrr (7) 

1 - tanfo )x tanfo ) + (tan 2 &)- 0* f^N 



25 



30 



40 



45 



b = fx tanfe)-tan(^) (g) 

1 - tanfc) x tanfe) + (tan 2 (*,) - l)x =|i 



et ou K est une fonction de la hauteur H de Pemetteur 1 . 
35 [0027] Laf.ormule (5) s'ecrit : 

dc 1 - a x dc 2 = b (9) 

pour la valeur initiale nominale G 0 de Tangle 0, et ne depend plus de la hauteur H de Pemetteur 1.11 s'ensuit que toutes 
les courbes d'equation (5) passent par le meme point pour la valeur initiale nominale G 0 de Tangle 0, ainsi qu'on Ta 
represents sur la Figure 4, quelle que soit la hauteur H de Temetteur 1 . 

[0028] Comme on le voit sur la Figure 4, autour de la position initiale nominale (0 O , H 0 ), la valeur de Pequation (5) 
est tres peu dependante de la valeur H de la hauteur de Pemetteur 1. II suffit done que les moyens de traitement 5 
calculent la valeur de Tequation (5) et comparent le resultat a la constante b telle que definie par la relation (8). Le 
resultat de cet^e comparaison indique le sens dans lequel le projecteur P doit etre actionne : 



si dcy - a x dc 2 = b, le projecteur est correctement regie, les moyens de traitement 5 n'emettent aucun signal, 
si dCj - a x dc 2 < b, cela signifie que Tangle 0 est inferieur a Tangle initial nominal 0 O , et que le faisceau emis par 
le projecteur P est trop releve. Les moyens de traitement 5 emettent alors un signal de commande pour Tactionneur 
4, pour que ce dernier incline plus vers le bas le projecteur P, et 

s\.dc A - a x dC2 > b, ceia signifie que Tangle 0 est superieur a Tangle initial nominal 0 O , et que le faisceau emis par 
le projecteur P est trop abaisse. Les moyens de traitement 5 emettent alors un signal de commande pour Taction- 
neur 4, pour que ce dernier incline plus vers le haut le projecteur P. 

[0029] Dans les deux derniers cas, tant que dc A - a x dc 2 * b, les moyens de traitement emettent un signal de 
commande proportionnel a la valeur absolue de la difference (c/c, - a x dc^) - b, jusqu'a ce que cette valeur absolue 
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soit egaie a zero. L'actionneur 4 est ainsi commande proportionnellement a rimportance de la correction a apporter a 
1'inclinaison du projecteur P. II en resulte que la correction sera effectuee d'autant plus rapidernent, ce qui est important 
pour reduire I'eblouissement eventuei des autres conducteurs dans le cas d'un faisceau lumineux trop releve. 
[0030] On a done bien realise un dispositif de correction automatique de rorientation en site de projecteurs de ve- 

5 hicule automobile lors des variations d'assiette de ce dernier. Les signaux de commande emis par les moyens de 
traitement 5 pour la correction du projecteur P pourront etre utilises par un deuxieme actionneur 4' place dans le boTtier 
de I'autre projecteur P' du vehicule pour corriger simultanement ['orientation des deux projecteurs a I'aide d'un seul 
dispositif de correction automatique, ou chaque projecteur du vehicule pourra etre equipe de son propre dispositif de 
correction automatique. Le dispositif selon la presente invention ne necessite aucun cablage dans le vehicule autre 

io que pour son installation dans le boTtierdu projecteur. Le dispositif corrige rorientation en site de projecteurs de vehicule 
automobile uniquement lors des variations d'assiette de ce dernier, et il est insensible aux variations de hauteur du 
vehicule. 

[0031 ] Un tel dispositif de correction automatique est simple a mettre en oeuvre et fiable. En effet, il suffit de disposer 
dans ie boTtier du projecteur P un emetteur, un capteur et un actionneur, ces composants etant tous bien connus et 

15 maTtrises, et des moyens de traitement du signal engendre par !e capteur, qui peuvent se reduire a un microprocesseur 
convenablement programme. Les liaisons electriques entre ces differents composants sont courtes, et entierement 
contenues dans ie boTtier du projecteur. De plus, la fonction Hneaire que les moyens de traitement utilisent pour en- 
gendrer le signal de commande de l'actionneur 4 fait intervenir deux constantes a et b, elles-memes calculees a partir 
des constantes d 10 , d 20 , d m0 et H 0 , valeurs initiales nominales de d 1f d 2 , d m et H, et des constantes geometriques h 

20 et f du dispositif. 

[0032] Si les valeurs initiales nominales et les constantes geometriques du dispositif sont connues avec precision, 
il est alors facile de calculer theoriquement les constantes a et b, et de les memoriser dans les moyens de traitement 
5, par exemple dans une memoire morte programmable et effagable, du type EEPROM. 

[0033] Si les valeurs initiales nominales et les constantes geometriques du dispositif ne sont pas connues, ou sont 
25 connues avec une precision insuffisante, il est possible de determiner experimentalement les constantes a et b. II suffit 
pour cela de relever les distances dc 1 et dc 2 des images I-, et l 2 des taches T 1 et T 2 sur la surface photosensible 6 
- pour deux positions particulieres du vehicule, par exemple la position initiale nominale (vehicule a vide, inclinaison du 
projecteur correctement reglee) et une position extreme (vehicule a pleine charge, inclinaison du projecteur correcte- 
ment reglee). 

30 [0034] On peut alors proceder de la maniere suivante : 

on regie manuellement rorientation des projecteurs du vehicule, le dispositif de correction automatique etant 
inhibe ; 

on releve les distances des images I-, et l 2 des taches T A et T 2 sur la surface photosensible 6, le vehicule etant a 
35 vide, et done en position initiale nominale, les distances relevees etant alors egales a dO| 0 et dc 20 ; 

on releve les distances des images ^ et l 2 des taches T 1 et T 2 sur la surface photosensible 6, le vehicule etant a 
pleine charge, les distances relevees etant alors egales a leur valeur minimale dc 1 mjn et dc 2 , min ; 
on calcule 

40 , , 

a _ dc W ' dc 1,min . 

dc 20 - dc 2 mjn ' 

on calcule b = dc 10 - a x dc^Q, et 
45 - on memorise a et b dans les moyens de traitement 5, par exemple dans une memoire morte programmable et 
effacable, du type EEPROM. 

[0035] Ces reglages, releves et calculs peuvent avantageusement etre effectues en fin de chaTne de production du 
vehicule automobile, lorsque ce dernier est totalement equipe et pret a etre livre. L'angle de reference 6 utilise pour 
50 |a mesure peut etre pris par rapport a un axe different de I'axe optique du capteur 2, mais situe dans le champ de 
vision de ce dernier, si les reglages, releves ou calculs s'en trouvent facilites. 

[0036] En effet, en considerant un autre axe de reference, les distances des images ^ et l 2 des taches T 1 et T 2 sur 
la surface photosensible 6 seront legerement decalees d'une valeur A, pour devenir : dc\ = dc^ + A et dd 2 = dc^ + A. 
La relation (5) s'ecrit alors : 
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dc\ - a x dc' 2 = K(Q - 6 0 )+5+AX(1- a) J1 0) 
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et tous les calculs mentionnes plus haut peuvent etre repetes sans changement. 

[0037] Selon un deuxieme mode de realisation, represents sur la Figure 5, i'emetteur 1 est implante sur une partie 
fixe du vehicule, parexemplesur le boTtier du projecteur P ou sur une partie du vehicule lui-meme, tandis que le capteur 
2 est solidaire du reflecteur R, comme dans le mode de realisation precedent. Un dispositif installe de cette maniere 

5 fonctionne exactement comme dans le mode de realisation precedent. II impose seulement I'adjonction d'un appareil 
permettant de connaTtre a tout instant I'orientation relative du capteur 2 par rapport a I'emetteur 1 . On pourra par 
exemple disposer un potentiometre de recopie PR au voisinage du point fixe PF sur lequel est articule le reflecteur R, 
ies informations issues de ce potentiometre etant fournie aux moyens de traitement pour corriger la variation de Tangle 
entre I'emetteur 1 et le capteur 2. 

10 [0038] Selon un troisieme mode de realisation, represente sur la Figure 6, I'emetteur 1 et le capteur 2 sont implantes 
tous deux sur une partie fixe du vehicule, par exemple tous les deux dans le boitier du projecteur P. Un dispositif installe 
de cette maniere fonctionne exactement comme dans le premier mode de realisation, et ne sera done pas decrit en 
detail. 

[0039] Selon les trois modes de realisation decrits plus haut, il est bien clair que les positions relatives de I'emetteur 
15 et du capteur pourront etre interchanges, I'emetteur 1 se trouvant par exemple place au dessus du capteur 2. II en 
resulte que Ton peut etablir un schema general du principe de fonctionnement du dispositif de correction automatique 
selon la presente invention, tel que celui qui est represente sur la Figure 7. 

[0040] On voit sur cette Figure un composant E-R, qui peut etre un emetteur ou un recepteur, et un composant R-E, 
qui peut etre un recepteur ou un emetteur respectivement. L'un est place a une hauteur H-,, I'autre est place a une 
20 hauteur H 2 . lis sont disposes dans des plans verticaux espaces horizontalement d'une distance d fixe. Ms presentent 
une orientation relative representee par Tangle 5, eventuellement variable. Moyennant la prise en compte des cons- 
tantes geometriques supplementaires d et 5, caracteristiques du dispositif utilise, il est possible de faire le meme 
raisonnement et de reecrire des formules (1) a (10) ci dessus, pour arriver a une relation lineaire de la forme : 



25 
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da, - a x dc 2 = b 



qu'il convient de prendre en compte entre les positions dc 1 et dc 2 , sur la surface photosensible du capteur, des images 
it et l 2 des taches lumineuses T 1 et T 2 projetees par I'emetteur. 
30 [0041] On pourra ainsi disposer I'emetteur ou le capteur en tout endroit desire du vehicule, I'emetteur etant par 
exemple dispose au niveau du projecteur ou du pare-chocs avantdu vehicule, tandis que le capteur pourra etre dispose 
dans i'habitacle, par exemple derriere le retroviseur. 

[0042] On a done bien realise un dispositif de correction automatique en temps reel de I'orientation en site de pro- 
jecteurs de vehicule automobile lors des variations d'assiette de ce dernier. On pourra utiliser un seul dispositif pour 

35 les deux projecteurs du vehicule, auquel cas les signaux de commande emis par les moyens de traitement pour la 
correction de I'orientation d'un projecteur pourront etre utilises pour la correction simultanee de I'orientation de I'autre 
projecteur du vehicule. On pourra egalement utiliser un dispositif de correction associe a chaque projecteur. Selon les 
modes de realisation representes sur les Figures 1 , 2, 5 et 6, le dispositif ne necessite aucun cablage dans le vehicule 
autre que pour son installation dans le boitier du projecteur, qui constitue ainsi une unite autonome a correction auto- 

40 matique incorporee. Le dispositif corrige I'orientation en site de projecteurs de vehicule automobile uniquernent lors 
des variations d'assiette de ce dernier, et il est insensible aux variations de hauteur du vehicule. 
[0043] Bien entendu, la presente invention n'est pas Jimitee aux modes de realisation qui ont ete decrits, mais I'hom- 
me du metier pourra au contraire lui apporter de nombreuses modifications qui rentrent dans son cadre. C'est ainsi 
par exemple que Ton pourra utiliser deux emetteurs projetant chacun une tache lumineuse sur le sol. Ces deux emet- 

45 teurs seront solidaires l'un de I'autre de maniere a ce que les taches lumineuses soientformees par des rayons lumineux 
formant entre eux un angle constant et predetermine. On pourra par exemple utiliser des diodes electro I uminescentes 
ou des diodes laser montees sur le meme circuit, une optique appropriee formant les rayons emergeants. Les diodes 
laser emettront avantageusement un rayonnement infrarouge. De meme, on pourra prevoir que les taches lumineuses 
soient emises en alternance, ou qu'elles soient emises de maniere continue, leur intensite etant modulee selon une 

50 loi predeterminee. On pourra encore prevoir de remplacer le capteur CCD ou CMOS par un circuit de positionnement 
analogique, du type PSD (Position Sensor Device). 



Revendi cat ions 

1 . Dispositif de correction automatique de I'orientation d'au moins un projecteur (P) de vehicule automobile (V) lors 
des variations d'assiette du vehicule automobile (V), comportant 
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un emetteur (1) projetant suf le sol devant le vehicule (V) deux taches lumineuses (T-,, T 2 ) espacees dans 
une direction parallele a I'axe longitudinal du vehicule (V), 

un capteur (2) de I'eclairement des taches lumineuses (T 1? T 2 ) comprenant un objectif (3) formant une image 
(Ip l 2 ) des taches lumineuses (T 1f T 2 ) sur un recepteur (6) et fournissant pour chacune un signal de sortie 
(da,, dc 2 ), 

des moyens de traitement (5) propres a elaborer un signal de commande a partir du signal de sortie du capteur 
(2).et 

un actionneur (4) commande par le signal de commande et apte a modifier I'orientation en site d'un reflecteur 
(R) du projecteur (P), 

caracterise en ce que le signal de commande de Pactionneur (4) est elabore par les moyens de traitement (5) a 
partir d'une fonction lineaire des signaux de sortie (dc 1} dc^) fournis par le capteur (2) pour chaque image (l^ l 2 ) 
de chaque tache lumineuse (T 1s T 2 ). 

Dispositif selon la revendication 1 , caracterise en ce que la fonction lineaire entre les signaux de sortie (dc v dc 2 ) 
du capteur (2) pour chaque image (l^ l 2 ) de chaque tache lumineuse ("T,, T 2 ) est de la forme : 



dc^ - a x clc 2 = K x (G - e 0 ) + b 

ou a, b et 8 0 sont des constantes caracteristiques de la geometrie du dispositif de correction, 9 un angle repre- 
sentatif de I'assiette du vehicule (V), et ou K est une grandeur representative de la hauteur (H) du vehicule (V). 

3. Dispositif selon la revendication 1 , caracterise en ce que I'emetteur (1) et le capteur (2) sont fixes I'un parrappcrt 
25 a I'autre. 

4. Dispositif selon la revendication 3, caracterise en ce que I'emetteur (1) et le capteur (2) sont solidaires d'une 
partie mobile (R) du vehicule, 

30 5. Dispositif selon la revendication 4, caracterise en ce que la partie mobile (R) du vehicule est constitute par le 
reflecteur (R) d'un projecteur (P) du vehicule. 

6. Dispositif selon la revendication 3, caracterise en ce que I'emetteur (1 ) et le capteur (2) sont fixes par rapport au 
vehicule. 

35 

7. Dispositif selon la revendication 1 , caracterise en ce que I'emetteur (1 ) et le capteur (2) sont situes I'un sur une 
partie fixe du vehicule, I'autre sur une partie mobile du vehicule. 

8. Dispositif selon Tune quelconque des revendications precedentes, caracterise en ce que les taches lumineuses 
40 ( T 1> T 2> definissent un segment de droite sensiblement parallele a I'axe longitudinal du vehicule. 

9. Dispositif selon I'une quelconque des revendications precedentes, caracterise en ce que I'emetteur (1) et le 
capteur (2) sont situes sensiblement dans un meme plan vertical. 

^5 1 o. Dispositif selon Tune quelconque des revendications precedentes, caracterise en ce que la direction d'illumination 
de I'emetteur (1) et I'axe optique du capteur (2) sont contenus dans un meme plan vertical parallele a I'axe longi- 
tudinal du vehicule. 

50 
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